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@ Navigatlonsvorrichtung fiir sich bewegende Objekte 

Navigationsvorrichtung, bei der der MaRstab der ange- 
zeigten Karte automatisch abhangig von Parametern wie 
Entfemung zwischen einem sich bewegenden Objekt und 
einervoreingestellten Zielposition eingestellt wird. 



GO 
UI 



BUNDESDRUCKERE! 05.89 908 826/574 



2/60 



OS 38 42 179 . 

1 

Rf.,rT,reibims faednheit 6 und setzt dainit die oben besdraebene Navi- 

Beschreibung gationsvorrichtung in Betrieb. In der Folge wird erne 

von den Bewegungsbedingungen des Objetees em opti- ^°°^°'f "f'i:^^^ sowoU Sensor 1 ffir die zu- 

malerMaBstabfureineKarteauf einemBddsdumiem- «E^t^J^J^™J°J^^^ Azimutsensor 2 

gestent wird. Zu <S««SBr'S-g«^iSS:' dSS^^ofdrStiSs^StirSWeinheit 5 ge- 
ren beispielsweise die Entfernung zwschen emer aktu- "^^-Jg^ ^in (nicht geze|ter) mechani- 

ellen Position .pd elnem Zielort. die Bewegnngsge- lo f^?™\™fit=^^d?SScK^^ 
schwindigkeitAnderungendesLenkwrnkelsnsw. scher Schaltwo^r J^rg^^J^ 8 

. t -^S'SSSSr^Shi^g StbtS «fem;Lgenen elektromagneti. 

kannt das bei der Bestatigung und/ocier mtscneiaung *.uu aktuene Position und d e Bewegungs- 

eineraktueUenPodtionundderBewegungsgs^wing- J^^^eUend^eal^^ePoj^^^^ festgestfllt 

kertverscbiedenerArtenvonsich bewegendenObjek- is "^.'^S 1^^^^^ storender Objekte die 

ten wie ScMffen. Fiugzeugen. ^l-SSSSnTeShS^SLtzJw 

send eingesetzt werden kann, mdem elektromagneti- ^ ^^"l"^^"^^ -jpi, pe^chlossene Naviga- 

fcheWdLvoneinerMehr^aMvon^^^ S,S^orSS'ALS'p"SrSd''B^^^^ 

ten in die ^f'^S^^Zc^sXS^M^l 20 ^^SSSng des sich bewegenden Objektes werden 

gesendetwerdeixBeidiesenCxPb-Navigationssysiemeix zo s ^g«^ Sensor 1 fur 

fSen lateffiten des GPS-Navigationssystems ansge- sSSSn^Sl SSSsvorrich^ 

sendetenelektromagnetischenWeUenempfangenwer- ^ ^^^^^^^^^X^^Tdl^^ 

„ ^ J XT ' *i i,^*^-*:*!, «^tf Hif* alrtiielle Position anzeist Da der AbbOdungsmaB- 

sen gesendeten elektromagnetischen WeUen wden 30 deSS^^ 

gldchzeitigamOrtdessicIibewegendenObjektesemp- ^^^^Jf J^^/p^^^ es erforderUch, die die 

fangen. Es wird dann eine vorbestmmte Korrektor der und die den Zielort 

ZeitverscMebung vorgenonimen, die anf emem Unter- ^^SSe Weise zu wechseln. 

schied der Zeitgenauigkeit bei emem Zeitgeber mi sich d^^tdUende ^J^J^Sg wahrend der fur den 

bewegenden Objekt und den in den kimstlichenSa^^ 35 y?^^^JbSeb^S5SSStigkeitendurchzu- 

ten verwendeten Zeitgebern ^p^^r^f SfEf bS die GeLhr. daB die Sicherheit des 

fiihning dieser Korrektur wird die aktuelle Position des funren. ts pratera 2? vJi^f 

S,eWnden Objektes auf einem geeigneten B^ ^^STl'Sf klS^SS^Navigati^^^^^ 
schinn dargesteUt Die benoOgte Kartemnformation , °^,^.,X^^XTfS^ ist und die Bewe- 
uberlagert dabei auf dem Bildschim Monnation 40 ^^^^^^^^J^lJ^SSAsRst^h keinen Hin- 
der gerade beschriebenen aktueflen Position. Kff Sen auch ^ feinen Bewegungspfade ein- 
Es sind sogenamite in sich g^chlossene unabhangige fluB haj T^'^^^ ^argeS auch wenn 
Navigationsapparate bekannt. die sich von der oben be- .^f ^^^^ 
schriebenen GPS-Navigationsvorrichtung unterschei- sic| das Objefct m BereKh Mierer ^ 

denunddadiKchgekennzei^et J4d^^^^ 45 Je^de^ ^o^^^^^^^^ 

Position des bewegenden Objektes lediglich mit Hilte scnwieng^acu ^""''r^, , ^ anfierdem eine sol- 
;on Daten f estgestlut wird, die von dem sich bewegen- ^eiten ^dhch zu^^^ 
den Objekt selbst gewomien wurden, ohne exteme Da- ^he Kartenbeobacjtmig m V^^ 
tenwiekfi^dieLvigationvorge^^^^^^^ ^Xi?es2L?& eSSSSeT^^^^^ 

gnetischenWeUenkiinsthcherSatelliten. so * ®^,?°f Betatisuneen 

In Kg. 1 ist ein Blockschaltbild der bereits erwahnten nmg der fur den Betrieb erforderhchen Betatigmigen 
konventioneflen Navigationsvorrichtung gezeigt Eine nicht zustandekommeiK yd- 
Sitemie 3 dient dem Empfang von elektromagneti- ^^der 'conventioneUen Navi^faOT^^ 
^SweUen kiinstiicher sltelHten. Die Antemie 3 ist b«°die^dermgendesLento^^ 
mit einemEmpfanger 4 verbunden. Mit list ein Sensor 55 gungen des bewegenden Obje^^^ 
ffir zurtckeelerte Entfernung und mit 2 ein Azimutsen- dem ScbirmbildmaBstab ebenfalls unberactaichftgt 
SSSSSeSmLsgangdesEmpfa^^^^^ SeS^^^^^ 

Chen Betrachtung des Badschinns dar, auf dem die fei- 

Der AusgangderPositionsbestimmungseinheitS ist eo bewegungspfade da^^eUts^^^ 
mit einer Datenverarbeitmigsanlage 8 verbunden. Eine spielsweise das sich I'^f ^"^e Obje^ an em^^^^ 
Tasteneingabeeinheit 6. ein Kartendatenspeicher 7 mid zmig des Bewegungspf^es sdmeU ve^^^^^ 
eine Bfldschirmeinheit & smd ebenfalls mit der Daten- muB und dafm- P^,^'^.!^Fa^ 

verarbeitmigseinheitSverbunden. . ^^'^^'t-^ '"f^ '^f^ul^^tTSe^LXdcbt^b- 

Im nachfolgenden wird der Betrieb dieser Naviga- 65 Bildschiixa dargesjellten feu^n Bew^^ 
tionsvorrichtimg beschrieben. achten. Daraus konnen sich gefahrem-eiche Situationen 

Eine Bedienungsperson des sich bewegenden Objek- ergeben. _i:„„„„j„„ Frfinrfnnir ist es eine 

tes betatigt beispielsweise eine Taste der Tasteneinga- Erne Aufgabe der vorliegenden Erfmdung 1st es, eme 
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Navigations vorrichtung filr ein sich bewegendes Objekt 
zu schaffen, das eine Karte mit optimalen MaBstab kon- 
tinuierlich auf einer Bildschirmeinheit darstellen kann, 
indem ein MaBstab einer auf dem Biidschirm erschei- 
nenden Karte entsprechend den Bewegungsbedingun- 5 
gen des sich bewegenden Objektes verandert wird, Wei- 
terhin gehort zur Aufgabe der Erfindung, eine Naviga- 
tions vorrichtung fur ein sich bewegendes Objekt vorzu- 
schlagen, mit dem fur eine auf einer Bildschirmeinheit 
dargestellten Karte ein optimaler MaBstab eingesteUt 10 
werden kann, optimal fiir die Entfernung zwischen einer 
aktuellen Position des sich bewegenden Objektes und 
dem Zielort, an den das Objekt gelenkt wird. Dabei 
entfallt die Notwendigkeit, eine die aktuelle Position 
darstellende Karte und eine den Zielort darstellende 15 
Karte gegeneinander auszutauschen. Hierdurch ist die 
Beobachtung des Schirmbildes auBerordentlich einfach 
und es wird ein fur den Darstellungsbereich dieser Kar- 
te optimaler MaBstab gewahlt Weiter gehdrt zur Auf- 
gabe der Erfindung, daB fur eine auf einer Biidschirm- 20 
einheit dargestellte Karte ein MaBstab eingestellt wer- 
den kann, der fiir die Bewegungsgeschwindigkeit des 
Objektes optimal ist, und eine auf einer Bildschirmein- 
heit in der Bewegungsgeschwindigkeit angepaBte Wei- 
se dargestellten Karte ohne Schwierigkeiten beobach- 25 
tet werden kann. SchlieBlich gehort zur Aufgabe der 
Erfindung, daB fur die auf der Bildschirmeinheit darge- 
stellte Karte ein entsprechend den Anderungen des 
Lenk- oder Steuerwinkels bei Bewegungsablaufen des 
sich bewegenden Objektes optimaler MaBstab einge- 30 
stellt werden kann, so daB die auf der Bildschirmeinheit 
erscheinende Karte den Veranderungen im Lenk- oder 
Steuerwinkel des sich bewegenden Objektes angepaBt 
ist 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch eine Na- 35 
vigationsvorrichtung gelost, die gekennzeichnet ist 
durch eine Positionsbestimmungseinheit, die eine aktu- 
elle Position des sich bewegenden Objektes mit Hilfe 
eines empfangenen Signals erkennt, das Bezug hat zu 
der von dem sich bewegenden Objekt zunickgelegten 40 
Entfernung, zu einem Azimutwinkel in einer Bewe- 
gungsrichtung und dergleichen; eine Kartendatenspei- 
chereinheit zum Speichern vorbestimmter Kartendaten; 
eine Tasteneingabeeinheit zum Eingeben vorbestimm- 
ter Daten und Befehle; eine Datenverarbeitungseinheit 45 
zum Erlangen vorbestimmter Ausgangsdaten iiber eine 
Verarbeitung der vorstehend angegebenen verschiede- 
nen Signale, Daten und dergleichen; und eine Bild- 
schirmeinheit zum Darstellen einer sich auf eine aktuel- 
le Position des sich bewegenden Objektes und einen 50 
Zielort an den das sich bewegende Objekt gesteuert 
wird, beziehende Karte, wobei diese Karte mit einem 
optimalen MaBstab dargestellt wird, indem der MaBstab 
entsprechend den Bewegungsbedingungen des sich be- 
wegenden Objektes geandert wird. 55 

Nach einer ersten Ausfiihrungsform der Erfindung 
werden sowohi die aktuelle Position des sich bewegen- 
den Objektes als auch der Zielort an den das sich bewe- 
gende Objekt gesteuert wird, in der Navigationsvor- 
richtung als Bewegungsbedingungen des Objektes be- 60 
rucksichtigt. An der Tasteneingabeeinheit ist falls erfor- 
derlich, eine Tasteneingabeeinheit fur den MaBstab vor- 
gesehen. In der Datenverarbeitungseinheit ist eine 
MaBstabsbeurteilungseinheit enthalten. Entsprechend 
der Distanz zwischen der aktuellen Position des sich 65 
bewegenden Objektes und dem Zielort an den das Ob- 
jekt gesteuert wird, wird der optimale MaBstab fiir die 
auf der Bildschirmeinheit erscheinende Karte manuell 



oder automatisch uber die MaBstab-Tasteneingabeein- 
heit eingestellt 

In einer zweiten Ausfiihrungsform der erfindungsge- 
maBen Navigationsvorrichtung fiir ein sich bewegendes 
Objekt werden die Bewegungsgeschwindigkeiten des 
sich bewegenden Objektes beriicksichtigt Dafur ist die 
Kartendatenspeichereinheit in eine Mehrzahl von Spei- 
cheruntereinheiten aufgeteilt und die Datenverarbei- 
tungseinheit enthalt sowohi eine die Geschwindigkeit 
berechnende Einheit als auch eine Einheit zur Auswahl 
einer Speichereinheit, was das Einstellen eines entspre- 
chend der Geschwindigkeit des sich bewegenden Ob- 
jektes optimalen MaBstabes fiir die auf der Bildschirm- 
einheit erscheinende Karte ermoglicht, 

GemaB einer dritten Ausfuhrungsform der erfin- 
dungsgemaBen Navigationsvorrichtung werden Ande- 
rungen im Lenk- oder Steuerwinkel des sich bewegen- 
den Objektes als Bewegungsbeciingung dieses Objektes 
beriicksichtigt. Zurn Erkennen der Anderungen des 
Steuerwinkels ist ein Steuerwinkelsensor mit der Posi- 
tionsbestimmungseinheit verbunden, die Kartendaten- 
speichereinheit ist in eine Mehrzahl von Speicherunter- 
heiten unterteilt und in der Datenverarbeitungseinheit 
sind sowohi eine die Geschwmdigkeit berechnende Ein- 
heit als auch eine Einheit zur Auswahl einer Speicher- 
einheit vorgesehen, was ein Einstellen des abhangig von 
den Steuerwinkelanderungen des sich bewegenden Ob- 
jektes optimalen MaBstabes ermoglicht 

Nachfolgend werden Ausfiihrungsbeispiele anhand 
der beigefugten Zeichnungen naher erlautert 

Es zeigt 

Fig. 1 ein Blockdiagramm der konventionellen Navi- 
gationsvorrichtung fur ein sich bewegendes Objekt; 

Fig. 2 ein Blockdiagramm eines ersten Ausfuhrungs- 
beispieies der erfindungsgemaBen Navigationsvorrich- 
tung; 

Fig. 3 ein FluBdiagramm zur Erlauterung von Be- 
triebsvorgangen der Navigationsvorrichtung nach der 
ersten Ausfiihrungsform; 

Fig. 4a ein FluBdiagramm von Schritt 23 (S 23) zum 
Schritt 24 (S24) nach Fig. 3; 

Fig. 4b eine erlauternde Darstellung der Beziehung 
zwischen den Kartendaten und dem auf dem Biidschirm 
angezeigten KartenmaBstab; 

Fig. 5a und 5b schematische Darsteliungen auf dem 
Biidschirm einer Bildschirmeinheit; 

Fig. 6 em Blockdiagramm einer zweiten Ausfiih- 
rungsform der erfindungsgemaBen Navigationsvorrich- 
tung; 

Fig. 7 ein FluBdiagramm zur Erlauterung von Be- 
triebsvorgangen des zweiten Ausfuhrungsbeispieles; 

Fig. 8a ein FluBdiagramm von Schritt 21 (S 21) z^xm 
Schritt 24 ^524) nach Fig. 7; 

Fig. 8b eine erlauternde Darstellung der Beziehung 
zwischen den Kartendaten und dem auf dem Biidschirm 
angezeigten KartenmaBstab; 

Fig. 9a und 9b schematische Darsteliungen auf dem 
Biidschirm der Bildschirmeinheit nach der zweiten Aus- 
fiihrungsform der Erfindung; 

Fig. 10 ein Blockdiagramm einer dritten Ausfiih- 
rungsform der erfindungsgemaBen Navigationsvorrich- 
tung; 

Fig. 11 ein FiuBdiagranrun zur Erlauterung von Be- 
triebsvorgangen der dritten Ausfiihrungsform der erfm- 
dungsgemaBen Navigationsvorrichtung; 

Fig. 12a ein FluBdiagramm von Schritt 21 ^521) zum 
Schritt 24 (S2A) nach Fig. 11 ; und 

Fig. 12b eine erlauternde Darstellung der Beziehung 
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zwischea den Kartendaten und dem auf dem BOdschirm 
angezeigten KartenmaBstab. 

Nachfolgend wird ein erstes Ausfuhrungsbeispiel der 
erTindungsgemaBen Navigationsvorrichtung ^ anhand 
der Zeidmungen beschriebeiu Es wird darauf bingewie- 
sen, daB gemeinsame ScbaltungsteUe der ersten Ausfuh- 
rungsform der Navigationsvorrichttmg und der konven- 
tionelien NavigatioBsvorrichtung nach Fig. 1 nicbt be- 
schrieben werden. 

In der erstea Ausfuhrungsform der erfindnngsgema- 
fien Navigatlonsvorrichtung in Fig. 2 ist ein Ausgang 
der Positionsbestimmungseinheit 5 mit einer Datenver- 
arbeitungseinheit 8, die eine MaSstabsbeurteilnngsein- 
heit BA enthalt verbtmden. Mit dieser Datenverarbei- 
tungseinheit 8 sind eine Tasteneingabeeinheit 6, zu der 
eine MaBstab-Tasteneingabeeinheit 6A gehort, erne 
Kartendatenspelchereinheit 7 und eine Bildschirmein- 
heitSverbunden. 

In der Darstellung der Fig. 5a Iiegt zwischen emer 
aktuellen Position Pdes sicb bewegenden Objektes und 
einem Zielort Q, den dieses Objekt ansteuert^ eine grofle 
Entfemung. Im Gegensatz dazu enthalt Fig. 5b eine 
Darstellung einer kurzen Entfemung zwischen einer ak- 
tuellen Position F des sich bewegenden Objektes und 
einer Zielposition Q, da sich lias Objekt dem Zielort Q 
naherL In den Fig. 5a und 5b bezeichnen die Symbole Ri 
bis Re einen Bewegungspfad, an dem entiaiig das Objekt 
gefuhrt wird. Zeichen J%, Yq bezeidmea Koordinaten- 
werte der aktuellea Position F des sich bewegenden 
Objektes, und die Zeichen Xt und Fi steUen Koordlna- 
ten fur die Zielposition <?des sich bewegenden Objektes 
dar. Eine Entfemung zwischen der aktueUen Position 
und der Zielposition wird durch folgende Gleichungen 
dargestelit: 

X^Xi-Xo (1) 
F= Fi-Fo (2) 

Das Symbol Si bezeichnet eine den MaBstab einer 
dargestellten Karte bezeichnenden Markierung. 

Die Funktion der ersten Ausfuhrungsform der Navi- 
gationsvorrichtung nach Fig. 2 wird nachfolgend unter 
Bezug auf die Fig. 3 und 5 beschrieben. Bine Bedie- 
nungsperson des sich bewegenden Objektes, beispiels- 
weise eines Fahrzeuges o. dgL, druckt z.B- einen Start- 
knopf auf der Tastendngabeeinheit 6, urn die Naviga- 
tionsvorrichtung zu starten (Schritt S 20). Dann wird ein 
Koordinatenwert Xu Yi uber die Tasteneingabeeinheit 
6 (Schritt S2i) eingesteUt der in Beziehung steht zu 
einem Zielort, an den das sich bewegende Objekt ge- 
steuert wird bzw. auf den es ausgerichtet 1st Es wird 
dann ein unabhangiges Signal, z.B. ein GPS-Signai, in 
Form elektromagnetischer Wellen, die von einer Mehr- 
zahl von Satelliten ubertragen und von dem sich bewe- 
genden Objekt empfangen werden konnen, uber Anten- 
ne 3 an einen Fahr-yFiugentfemungssensor 1 imd einen 
Azimutwinkelsensor 2 gegeben, danach wird ein weite- 
rer Koordinatenwert Yo fur eine aktuelle Position F 
des sich bewegenden Objekts errechnet (Schritt 522). 
Anhand der oben angegebenen Gleichungen (1) und (2) 
werden in emem nachsten Schritt Entfernungsangaben 
fiir die Distanz zwischen der aktuellen Position P und 
dem Zielort Q errechnet 

Auf der Basis dieser errechneten Entfernungsdaten 
wird die richtige MaBstabsentscheidungZ-auswahl in be- 
zug auf die entsprechende Karte durch den KartenmaB- 
stabsentscheidungsrechner 8 A durchgefuhrt. 

Nachfolgend soil der MaBstabsentscheidungsprozeB 
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in Verbindung mit der Fig. 4a beschrieben werden. 

Zunachst wird eine Differenz im Abstand zwischen 
dem Zielort Q und der aktuellen Position F in der 
X-Richtung und FRichtung" berechnet Dann wird ein 
5 Vergleich durchgefuhrt, um das Verhaltnis einer Lange 
(Mx) in X-Richtung zu einer Lange (My) in der F-Rich- 
tung, die durch die Kartendaten angegeben werden, zu 
priifen. Ist der Wert fur X/Mx groBer als oder gleich 
einem anderen Wert von Y/My, so wird der auf dem 
10 Bildschirm angewandte MaBstab S durch die folgende 
Gleichung bestimmt: 

S^KxX/Mx 

15 1st dagegen der Wert fiir J^Mrklemer als oder gleich 
dem Wert von Y/My, so wird der MaBstab S auf dem 
Bildschirm durch die folgende Gleichimg bestinnnt: 

S^KxY/My 

20 

Hierbei ist K ein Korrekturfaktor (z. B. 1,2), der dazu 
benutzt wird, einen Peripherbereich sowohl des Zielor- 
tes Q als auch der aktuellen Position F auf dem BOd- 
schinn darzustellen. 
25 Es wird bemerkt, daB gegenuber dem berechneten 
MaBstab S die Lange (Dx) in der X-Richtung und die 
Lange (Dy) in der FRichtung der auf dem Bildschirm 
angezeigten Karte durch die f olgenden Gleichungen be- 
stimmt wird: 

30 

Dx=^ SxMx und 
Dy^^'SxMy (s.Fig. 4b) 

Es ist klar, daB die vorstehend beschriebene MaB- 
35 stabsentscheidung nur m Form eines Beispieles von 
MaBstabsentscheidimgen beschrieben wurde. 

Em detailliertes HuBdiagramm wird von dem 
Schritt 23 (S23) der Mg. 3 zum Schritt 24 (S24) defi- 
niert 

40 Die Ergebnisse dieser Bestimmung bzw. Auswahl er- 
schemen als ein Befehl beispielsweise an einer geeigne- 
ten SteUe des BOdschirmes 9. Das Emstellen des Mafl- 
stabes auf der Grundlage dieses Befehies wird von der 
MaBstabs-Eingabetasteneinheit 6 A (Schritt ^24) aus 
45 vorgenommen. Daraufhin wh-d die Anzeige der entspre- 
chenden Karte entsprechend dem emgesteliten MaB- 
stab (Schritt 525) vorgenommen. 

Wird angenommen, daB die aktuelle Position F des 
sich bewegenden Objektes auf dem Bewegungspfad R4 
50 vorhanden ist, so liegt zwischen der aktuellen Position F 
und dem Zielort Q des sich bewegenden Objektes erne 
beachtliche Entfemung. Unter diesen Bedhxgungen 
wird, wie aus Fig. 5a ersichtlich^die entsprechende Kar- 
te in verhaltnismaBig kleinem MaBstab dargestelit 
55 Nach einem vorbestimmten Zeitabschnitt kehrt der 
Steuervorgangzu Schritt 522 zuruck und die aktuelle 
Position Pdes sich bewegenden Objektes wird berech- 
net bzw. berichtigt Bewegt sich das Objekt weiterhm 
fort und die aktuelle Position P dieses Objektes yeria- 
60 gert sich auf den Bewegungspfad i?& dann verringert 
sich die Distanz zwischen einer aktuellen Position Fund 
dem ^elort Q; darum wird, wie in Fig. 5b zu sehen, die 
Karte mit dem entsprechenden MaBstab dargestelit 
Nachfolgend wird eine Navigationsvorrichtung be- 
es schrieben, die gegenuber dem ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel modifiziert ist Dabei wird, wenn der von der MaB- 
stab-Beurteilungseinheit 8 A bestinmite bzw. ausge- 
wahlte MaBstab auf der Bildschirmeinheit 9 abgebildet 
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wird, das Darstellen der dem MaBstab entsprechenden 
Karte automatisch ausgefuhrt, ohne daB dies iiber die 
MaBstab-Tasteneingabeeinheit 6 A eingestellt werden 
muB. Bei dieser modifizierten Ausfiihrungsform braucht 
also die MaBstab-Tasteneingabeeinheit 6 A nicht beta- 5 
tigt zu werden, d. h., sie wird iiberflussig. Die gewiinsch- 
te Karte kann schnell, automatisch und ohne zusatzliche 
Bestatigxmg mit dem geeigneten MaBstab auf der Bild- 
schirmeinheit 9 dargestellt werden. 

Wie bereits beschrieben, enthalt die Navigatlonsvor- 10 
richtung fiir ein sich bewegendes Objekt filr ein erstes 
Ausf lihrungsbeispiel : 

eine Positionsbestimmungseinheit zum Bestimmen ei- 
ner aktuellen Position des sich bewegenden Objektes 
anhand eines empfangenden Signals, das Bezug hat zu is 
einer von dem Objekt zuriickgelegten Entfernung, zu 
einem Azimutwinkel in Bewegungsrichtung u. dgL; 
eine Kartendatenspeichereinheit zum Speichern vorbe- 
stinrmiter Kartendaten; 

eine Tasteneingabeeinheit zum Eingeben vorbestimm- 20 
ter Daten und Befehle; 

eine Datenverarbeitungseinheit zum Erarbeiten vorbe- 
stinunter Ausgangsdaten auf der Basis der obengenann- 
ten verschiedenen Signale, Daten u. dgl, sowie 
eine Bildschirmeinheit zum Darstellen einer Karte fiir 25 
eine aktuelle Position und einen Zielort des sich bewe- 
genden Objektes. 

Eine MaBstab-Tasteneingabeeinheit kann in der Ta- 
steneingabeeinheit vorgesehen sein, wahrend die MaB- 
stabs-Beurteilungseinheit in der Datenverarbeitungs- 30 
einheit vorgesehen ist Da folglich der optimale MaB- 
stab fiir die auf dem Bildschu-m abzubUdende Karte 
manuell iiber die MaBstab-Tasteneingabeeinheit oder 
automatisch in Obereinstimmung mit der vorhandenen 
Entfernung zwischen aktueiler Position und Zielort des 35 
sich bewegenden Objektes eingestellt werden kann, ist 
kein Arbeitsgang erforderlich, um die Karte fiir die ak- 
tuelle Position gegen die Karte fur den Zielort auszutau- 
schen. Aufgrund des an den dargestellten Bereich ange- 
paBten MaBstabs kann die Bedienungsperson die Dar- 40 
stellung auf dem Bildschirm ohne Schwierigkeiten pru- 
fea 

Mit Bezug auf die Fig. 6 und 9 wird eine Navigations- 
vorrichtung anhand eines zweiten Ausfiihrungsbeispie- 
les erlautert In Fig. 6 ist dargestellt, daB die Ausgangs- 45 
seite der Positionsbestimmungseinheit 5 mit der Daten- 
verarbeitungseinheit 8 verbunden ist, die sowohi eine 
Geschwindigkeitsberechnungseinheit 8^ als auch eine 
Auswahleinheit 8C zur Auswahl einer Speichereinheit 
enthalt Mit der Datenverarbeitungseinheit 8 sind eine 50 
Eingabetasteneinheit 6, eine in eine erste Speicherunte- 
reinheit 7 A und eine zweite Speicheruntereinheit 7B 
aufgeteilte Kartendatenspeichereinheit 7 sowie eine 
Bildschirmeinheit 9 verbunden. 

In Fig. 9a wird der Fall dargestellt, daB die Bewe- 55 
gungsgeschwindigkeit des sich bewegenden Objektes 
einen vorbestimmten Wert iiberschreitet, wohingegen 
Fig. 9b darstellt, daB die Geschwindigkeit dieses Objek- 
tes unter einem vorbestimmten Wert iiegt In Fig. 9a, 9b 
bezeichnen die Symbole R\ 1 und R\5 die Bewegungspfa- eo 
de fur das sich bewegende Objekt. Die Symbole Ru ^nd 
Rn bezeichnen dabei Hauptverkehrswege, wie z. B. 
SchnellstraBen fiir Automobile, Hauptdurchgangsstra- 
Ben o. dgl, und die Symbole Rn bis Ris bezeichnen Ne- 
benwege wie z. B. StadtstraBen. 65 

AnschlieBend wird der Betrieb der Navigationsvor- 
richtung nach dem zweiten Ausfilhrungsbeispiel anhand 
der Fig. 7 und 9 beschrieben. 



42 179 

8 

In dem FluBdiagramm der Fig. 8 sind die durch die 
einzelnen Schritte definierten Betriebsablaufe mit Aus- 
nahme eines neuen Schrittes 526 denen des ersten Aus- 
fuhrungsbeispieles ahnlich. 

Bei Schritt S22 wird also der Koordinatenwert 
der aktuellen Position P des sich bewegenden Ob- 
jektes berechnet. Bei dem foigenden Schritt »S26 wird 
die Bewegungsgeschwindigkeit des sich bewegenden 
Objektes in einem vorbestimmten Zeitintervall berech- 
net Diese Geschwindigkeitsberechnung wird in der Ge- 
schwindigkeitsberechnungseinheit 8i? der Datenverar- 
beitungseinheit 8 durchgefiihrt Beispielsweise kann der 
gewiinschte Geschwindigkeitswert erreicht werden, in- 
dem die in einer Stunde zuriickgelegte Entfernung des 
sich bewegenden Objektes errechnet wird. Dann wird 
entweder manuell oder automatisch, ahnlich wie es fiir 
die erste Ausfiihrungsform (Schritt 524) beschrieben 
wurde, der der Bewegungsgeschwindigkeit entspre- 
chende MaBstab mit Schritt 526 eingestellt In der Foi- 
ge wird die entsprechende Karte dargestellt (Schritt 
525). 

Wie bereits erwahnt, ist die Kartendatenspeicherein- 
heit 7 der Fig. 6 in eine erste und eine zweite Speiche- 
runtereinheit 7 A bzw. 7B unterteilt In der ersten Unte- 
reinheit 7 A sind die Kartendaten fiir den groBen MaB- 
stab, beispielsweise HauptverkehrsstraBen R\u R\% ge- 
speichert, wahrend in der zweiten Speicheruntereinheit 
7B die dem kleinen MaBstab zugeordneten Kartenda- 
ten, z. B. fiir NebenstraBen Rts his Riss gespeichert sind. 
Werden beide, die erste und die zweite Speicherunte- 
reinheit, also 7A und 7B, der Kartendatenspeicherein- 
heit 7 gewahit, werden auch die NebenstraBen Ris bis 
Ris auf dem Bildschirm abgebildet 

Die mittlere Bewegungsgeschwindigkeit wird auf der 
Basis der Anderungen in der aktuellen Position des 
Fahrzeuges wahrend der Bewegung berechnet Ober- 
schreitet die mittlere Bewegungsgeschwmdigkeit z. B. 
den Wert von 50 km/h, s. Fig. 9a, so wird der groBere 
MaBstab eingestellt und die erste Speichereinheit 7A 
der Kartendatenspeichereinheit 7 wird durch die Spei- 
cherauswahleinheit BC innerhalb der Datenverarbei- 
tungseinheit 8 angesteuert, so daB dementsprechend nur 
die HauptstraBen wie Ru nnd i?i2 angezeigt werden. 
Liegt dagegen die mittlere Bewegungsgeschwindigkeit 
des sich bewegenden Objektes niedriger oder ist gleich 
50 km/h, s. Fig. 9b, so wird der kleinere MaBstab einge- 
stellt, und die ersten imd zweiten Speichereinheiten 7 A 
und 7B innerhalb der Kartendatenspeichereinheit 7 
werden durch die Speicherauswahleinheit SCangesteu- 
ert, was zur Folge hat, daB die NebenstraBen wie Rn bis 
Ri5 in Kombination mit den HauptstraBen angezeigt 
werden. 

Der EntscheidungsprozeB des WiedergabemaBstabes 
aufgrund der Bewegungsgeschwindigkeiten des beweg- 
lichen Objektes ist hi Fig. 8a dargestellt Fig. 8a zeigt die 
Beziehung zwischen dem MaBstab der auf dem Bild- 
schirm angezeigten Karte und den Kartendaten. 

Die dem jeweiligen MaBstab angepaBte Karte wird 
also auf dem Bildschirm abgebildet, und eine Bedie- 
nungsperson betatigt das sich bewegende Objekt, wah- 
rend sie die abgebildete Karte betrachten kann. Der 
Steuervorgang wird nach einer vorbestimmten Zeit- 
spanne nach Schritt 522 zuriickgeschaltet; die Bewe- 
gungsgeschwindigkeit des sich bewegenden Objektes 
wird berechnet, wahrend die aktuelle Position bestatigt 
wird. In der in Fig. 6 dargestellten Navigationsvorrich- 
tung wird also sowohi der der Geschwindigkeitsberech- 
nung angemessene MaBstab gewahit als auch die ent- 
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sprechendeKarteabgebildet ^ 

Wie beschrieben, 1st also die Kartendatenspeicherem- 
heit der zweiten Ausfuhnmgsform der Navigationsvor- 
richtung in eine MebrzaM von Speichereinheiten aufge- 
teOt, uEd die Datenverarbeitungseinlieit enthalt sowoM 
eine die Gesdiwindigkeit berechnende Hnheit als auch 
eine Einheit zur Auswahl einer Speichereinheit in der 
Art daB fur die auf der Bildschirmeinheit abgebildete 
Karte entweder manuell oder automatlscli ein entspre- 



Steuerwinkels des bewegHchen Objektes, der aus der 
Bewegung abgeleitet wird, groBer als 5", so wn-d der 
Heine MaBstab eingesteHt Als Folge davon werden die 
ersten trnd zweiten Speichereinheiten 7 A una 7B m der 
oben beschriebenen Kartendatenspeichereinheit 7 aus- 
gewahlt, so daB die NebenstraBen wie Ris bis Ris zu- 
satzlich zu den HauptstraBen angezeigt werden. 

Der EntscheidungsprozeB fur den AnzeigemaBstab 
basierend auf den Anderungen des Steuerwinkels des 



richtung beschneben. « , .«o«T.^^;rHripr<?teiierbetriebzmnSchritt522zuruck- 

eine Einheit 85 zur Geschwindigkeitsberechnung nnd 25 f?^„f4^"°^,™'^Sen^ werden in dieser in 
eine Auswahleinheit 8Czur AuswaM der Sp^dierem- ^^f f^larStt N^gS^vorrich^^ 
heit enthalt Mit der Datenverarbeitungsemheit 8 smd Wg- i" 't^sesteuten xn^^ 
eine Eingabetasteneinheit 6'. die Kartendatenyefche- '^^^Y^^^^.^'f^^f^^^ 

reinheit 7, unterteilt in eine erste xmd eme zweite Spei- ^^jf^^^f^S^Sr^^ Llnk-ZStener- 

chenmtereinheit 7A bzw. 7B. sowie dxe Bddsdnrmem- 30 J^^^t^f^etm^^^^ 

heitBverbiinden. „ „ ^..^ c!„ 11 vprhimden ist die Andenmgen des Steuerwinkels fest- 

Auf der Grundlage des FluBchagranuns der Fi&. 11 S^n^e eiS inXe Mebrzahl von Speicheninte- 

wird anscMieBend der ^^tSkSStt^Z- S^eSLTaigiente Kai;S^^ 

runesform beschneben. Der Betneb lautt nut /\usnaa icimw^it^ii » a . , . Hi*=.cptr Ai^ffihrunffsfomi 
S;sSienSd.rittes52ramlichwiebeidenb^^^^^ 35 Datenve^g^ ei^ J^^^ 

beschriebenen ersten nnd zwerten Ausfuhrungsformen J^^f ^^l^^^^^^-^^Snu^g der Geschwindig- 
'^Bei Schritt S22 wird also der Koordinatenwert (J^. keit &xdg^g^^^^ 
yo)derafctuenenPoJtion_P-desd^^^ -^J^S^tSS^lTSS.na.K^- 
jekteserTechnetBeidemnachstenSctott527 yddas 40 "^^"f md zwar entweder uber eine manu- 

Sensorsignal ^-ff^-^J^^^^^Sll Sl^ftl?|S?Se"ii. ASomatikbetrieb. Selbst wenn 
fangenunddann die Anderungen der^teuerwmkel, me Fahrbetriebsschritte des 

entsprechend den Bewegungen des sich faewegenden ¥'^P^^t»fi.Hin sind, wie Z.B. 

Objektes anftreten. festgestellt Daraufhin wird em den sich ^^^^ff^" ^^f^^^^^^ Bewe- 
Anderungen der Lenk-/Steuerwinkel angepaBter MaB- 45 em schneUes Wenden ^^^f geeigneter 
S^bdurlmanueDeBetatigmigoderautomatischenBe- ^Sspi^^^d^,^^^°^^^^S^^Sem 
triebs^^^^ebei^erj^^ ^w^^P^^^^f-^^^^ 
schnebenen Ausfuhrungsrprm (5 24), emgesteut. wiej iui u^j^^ n?o T^pHiVminff^merson kann ohne 

aus Hg 9 he^orgeht, wird ^^^^f^^f^^^^ g^fgkStfuS^^^^^^^^ 
K^eaufdemMdscfaamabgeb^^^^^^^ so 

obachtung des Bildschirms unter den oben beschnebe- 
nen Fahrbedmgungen ohne weiteres durchgefuhrt wer- 
den. 



Die Kartendatenspeichereinheit 7 ist, wie beschrie- 
ben und in Fig- 10 dargestellt, in eine erste Speicherun- 
tereinheit 7A und eine zweite Untereinheit 7^ unterteilt 
In der Speicheruntereinheit 7 A smd die einem groBen 
MaBstab entsprechenden Kartendaten enthalten, die 55 
zur Darstellung von StraBen wie HauptstraBen Rn und 
j?i2 benotigt werden. Die zweite Speichenintereirfieit 
7B enthalt dagegen Kartendaten, die einem Meinen 
MaBstab entsprechen, wie er zur Darstellung von Ne- 
benstraBen Ri3 bis Ris erforderlich ist eo 

Ist der Wert des xnittleren Steuerwinkels, der aus der 
Bewegung des beweglichen Objektes gewonnen wurde, 
Meiner als oder gleich 5^ (dehe Fig- 9a), so wird die 
erste Speidiereinheit 7A mnerhalb der Kartendaten- 
speichereinheit 7 durch die Speicherauswahleinheit 8C es 
der Datenverarbeitungseinheit 8 angesteuert Als Folge 
werden nur die HauptstraBen wie Rn und i2t2 darge- 
stellt Ist im Gegensatz dazu der Wert des mitderen 



Patentanspruche 

1. Navigationsvorrichtung fiir ein sich bewegendes 

Objekt; gekennzeiclmet durch 

eine Positionsbestimmungseinheit, die eine aktueUe 

Position des sich bewegenden Objektes mit HOfe 

eines empfang^nen Signals erkennt, das Bezug hat 

zu der von dem sich bewegenden Objekt zuruckge- 

legten Entf emung, zu einem Azimutwmkel m emer 

Bewegungsrichtungund d'ergleichen; 

eine Kartendatenspeichereinheit zum Speichern 

vorbestimmter Kartendaten; 

eine Tasteneingabeeinheit zum Bingeben vorbe- 
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stimmter Daten und Befehle; 
eine Datenverarbeitungseinheit zum Erlangen vor- 
bestimmter Ausgangsdaten uber eine Verarbeitung 
der vorstehend angegebenen verschiedenen Signa- 
le, Daten und dergleichen; und 5 
eine Bildschirnieinheit zum Darstellen einer sich 
auf eine aktuelle Position des sich bewegenden Ob- 
jektes und auf einen Zielort, an den das sich bewe- 
gende Objekt gesteuert wird, beziehende Karte, 
wobei diese Karte mit einem optimalen MaBstab 10 
dargestellt wird, indem der MaBstab entsprechend 
den Bewegungsbedingungen des sich bewegenden 
Objektes geandert wird. 

2. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Tasteneingabeein- t5 
heit eine MaBstab-Tasteeneingabeeinheit enthalt 
und in der Datenverarbeitungseinheit eine MaB- 
stabsbeurteilungseinheit enthalten ist, iiber die in 
Obereinstimmung mit einer Entfernung zwischen 
der aktuellen Position des sich bewegenden Objek- 20 
tes und dem Zielort, zu dem das sich bewegende 
Objekt gesteuert wird, durch eine manuelle Betati- 
gung der MaBstab-Tasteneingabeeinheit ein opti- 
maler MaBstab fiir die auf der Bildschirmeinheit 
abgebildete Karte einstellbar ist 25 

3. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB eine MaBstabsbeurtei- 
lungseinheit in der Datenverarbeitungseinheit vor- 
handen ist, die in Obereinstimmung mit einer Ent- 
fernung zwischen der aktuellen Position des sich 30 
bewegenden Objektes und dem Zielort, auf den das 
sich bewegende Objekt gerichtet ist, den fiir die auf 
der Bildschirmeinheit abgebildete Karte optimalen 
MaBstab automatisch einstellt. 

4 Navigationsvorrichtung nach Anspruch 2, da- 35 
durch gekennzeichnet, daB die MaBstab-Tastenein- 
gabeeinheit mit emer Tasteneingabeeinheit zum 
Einstellen und Eingeben eines von der MaBstabs- 
beurteilungseinhelt beurteilten oder ausgewahlten 
und dann auf der Bildschirmeinheit erscheinenden 40 
MaBstabs iibereinstimmt. 

5. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die MaBstabsbeurtei- 
lungseinheit einer Beurteilungs- Datenverarbei- 
tungseinheit entspricht, die basierend auf Entfer- 45 
nungsdaten fiir die Entfernung zwischen der aktu- 
ellen Position des sich bewegenden Objektes und 
dem Zielort, auf den das sich bewegende Objekt 
gerichtet ist, einen MaBstab einer entsprechenden 
Karte beurteilt und auswahlt. 50 

6. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kartendatenspei- 
chereinheit in eine Mehrzahl von Speichereinhei- 
ten unterteilt ist und sowohl eine die Geschwindig- 
keit berechnende Einheit als auch eine Einheit zur 55 
Auswahl einer Speichereinheit in der Datenverar- 
beitungseinheit enthalten sind und ein Einstellen 
des optimalen MaBstabes fur die auf dem Bild- 
schirm abgebildete Karte entsprechend der Ge- 
schwindigkeit des sich bewegenden Objektes mog- eo 
lich machen. 

7. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB der optimale MaBstab 
fiir die Karte mit Hilfe einer Tastenbetatigung der 
Tasteneingabeeinheit eingestellt wird. 65 
8» Navigationsvorrichtung nach Anspruch 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB der optimale MaBstab 
der Karte automatisch iiber einen Datenverarbei- 
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tungsvorgang der Datenverarbeitungseinheit ein- 
gestellt wird 

9. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kartendatenspei- 
chereinheit eine erste Speichereinheit zum Spei- 
chern von einem groBen MaBstab entsprechenden 
Kartendaten und eine zweite Speichereinheit zum 
Speichern von einem kleinen MaBstab entspre- 
chenden Kartendaten enthalt. 

10. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB ein Lenkwinkelsensor 
mit der Positionsbestimmungseinheit verbunden ist 
und die Anderungen des Lenkwinkels erkennt, daB 
die Kartendatenspeichereinheit in eine Mehrzahl 
von Speicheruntereinheiten unterteilt ist und so- 
wohl eine Geschwindigkeitsberechnungseinheit als 
auch eine Speicherauswahleinheit im Rahmen der 
Datenverarbeitungseinheit vorgesehen sind, und 
dafi der optimale MaBstab fiir die auf der Bild- 
schirmeinheit erscheinende Karte abhangig von 
Veranderungen des Lenkwinkels des sich bewe- 
genden Objektes eingestellt wird 

11. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB der optimale MaBstab 
mit Hilfe einer Tastenbetatigung der Tasteneinga- 
beeinheit eingestellt wird 

12. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB der optimale MaBstab 
automatisch von einem Verarbeitungsvorgang der 
Datenverarbeitungseinheit eingestellt wird. 

13. Navigationsvorrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kartendatenspei- 
chereinheit eine erste Speichereinheit zum Spei- 
chern von einem groBen MaBstab entsprechenden 
Kartendaten und eine zweite Speichereinheit zum 
Speichern von einem kleinen MaBstab entspre- 
chenden Kartendaten enthalt. 

14. Navigationsvorrichtimg fur ein sich bewegen- 
des Objekt, gekennzeichnet durch 

eine Positionsbestimmungseinheit, die eine aktuelle 
Position des sich bewegenden Objektes erkennt 
und ein die erkannte Position angebendes Posi- 
tionssignal erzeugt; 

eine Kartendatenspeichereinheit zum Speichern 

vorbestimmter Kartendaten; 

Mittel zum Eingeben einer Zielposition und zum 

Erzeugen eines die Zielposition angebenden Zielsi- 

gnals; 

auf das Positionssignal und das Zielsignal anspre- 
chende Mittel zum Berechnen eines optimalen Kar- 
tenmaBstabes und zum Erzeugen eines den optima- 
len MaBstab anzeigenden MaBstabsignals; und 
auf das Positionssignal, das Zielsignal, das MaB- 
stabsignal und Kartendaten ansprechende Mittel 
zum Anzeigen einer Karte mit automatisch einge- 
stelltem MaBstab. 
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